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Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Datenubertragung 
von Datenverarbeitungsanlagen mit verteilten, untereinan- 
der uber einen seriellen Datenbus kommunizierenden Si- 
gnalverarbeitungsgeraten, zwischen denen Botschaften 
ubermittelt werden. Zur Vermeidung von Ausf uh rungs ver- 
zogerungen zeitkritischer Funktionen wird vorgeschlagen, 
daS jede Botschaft aus den Komponenten Identifier (I), Be- 
fehl (X) und einem bedingenden Ereignis (Y) zur Ausfuhrung 
des Befehls (X) besteht und daB zumindest eine der Kompo- 
nenten zu einem beliebigen Zeitpunkt, insbesondere vor Ein- 
tritt des Ereignisses (Y) uber den Datenbus zum funktions- 
ausfuhrenden Signalverarbeitungsgerat ubertragen wird. 
wobei dem Identifier (I) ein den Eintritt des Ereignisses (Y) 
prufender Kontrollalgorithmus zugeordnet ist und bei Ereig- 
niseintritt die Bef ehlsausfuhrung erf olgt. 
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Beschreibung 

Stand der Technik 
Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Datenubertra- 
gung in Datenverarbeitungsanlagen mil verteilten, un- 
tereinander iiber einen seriellen Datenbus kommunizie- 
renden Signalverarbeitungsgeraten, zwischen denen 
Botschaften ubermittelt werden. 

Bei Datenverarbeitungsanlagen mit verteilten Daten- 
verarbeitungsgeraten.die iiber einen seriellen Datenbus 
(CAN = Controller Aera Network) verbunden sind, 
treten bei zeitkritischen Funktionen gegebenenfalls 
Probleme auf, da es bei hoher Busbelastung zu Verzoge- 
rungen der zu ubertragenen Botschaften kommen kann. 

Es sind Verfahren mit synchroner Datenubertragung 
bekannt, bei denen es bei der Obertragung der Bot- 
schaft, z.B. in der Art "Jetzt Funktion X ausfuhren", auf- 
grund der genannten Obertragungsverzogerung zu 
Schwierigkeiten kommen kann, die erhebliche Einbu- 
Qen bei der Steuergenauigkeit mit sich bringen. 

Aus diesem Grunde ist man zu einer Prioritatsverga- 
be ubergegangen, das heiBt, Befehle zur Ausfiihrung 
zeitkritischer Funktionen erhalten eine hdhere Prioritat 
auf dem Datenbus als andere Funktionen. Diese Priori- 
tatssteuerung kann jedoch zu Konflikten fuhren, sobatd 
mehr als eine zeitkritische Funktion iiber den Datenbus 
angesteuert wird. Oberdies sind die Datenbusse derart 
organisiert, daB die Botschaft mit hochster Prioritat 
zwar als nachste das Senderecht bekommt, eine schon 
begonnene Obertragung einer Botschaft mit niedrige- 
rer Prioritat aber nicht unterbrochen wird Insofern 
konnen sich also auch bei Botschaften mit hochster 
Prioritat unkalkulierbare Verzogerungen ergeben. 

Ferner ist ein sogenannter Master-Slave-Bus be- 
kannt. Bei diesem kontroliiert das Signalverarbeitungs- 
gerat, das die Botschaft zur Ausfiihrung einer zeitkriti- 
schen Funktion erteilt, den Verkehr auf dem Datenbus 
derart, daB dieser im entscheidenden Moment der Ober- 
tragung der zeitkritischen Funktion nicht belegt ist. 
Auch hier sind Konflikte zu erwarten, sobald mehrere 
zeitkritische Funktionen iiber den gieichen Datenbus 
angesteuert werden. Oberdies muB die Anordnung so 
ausgebildet sein, daB alle zeitkritischen Botschaften von 
dem Signalverarbeitungsgerat kommen, das auch den 
Busverkehr kontroliiert Dieses Signalverarbeitungsge- 
rat ist somit zusatzlich mit der aufwendigen Aufgabe 
der Buskontrolle belastet 

Vorteile der Erfindung 

Das erfindungsgemaBe Verfahren mit den im Haupt- 
anspruch genannten Merkmalen hat demgegenuber den 
Vorteil, daB der Zeitpunkt der Obermittlung der Bot- 
schaft bzw. zumindest einer Botschafts-Komponente 
beliebig gewahlt werden kann. Die Obermittlung muB 
vorzugsweise lediglich vor Eintritt eines die Befehlsaus- 
fiihrung auslosenden Ereignisses abgeschiossen sein. 
Demzufolge handelt es sich also urn eine asynchrone 
Datenubertragung. Im befehlsempfangenden Signalver- 
arbeitungsgerat lauft ein ereignisgesteuerter Kontrol- 
lalgorithmus ab, der bei Eintritt des Ereignisses die Be- 
fehlsausfuhrung einleitet. Das Ereignis stellt eine Bedin- 
gung zur Ausfiihrung des zugehorigen Befehls dar; es 
kann einen frei definierbaren Zusammenhang von belie- 
bigen GrdBen umfassen (alles, was man mathematisch 
als Gleichung oder Ungleichung formulieren kann, Z.B.: 
"Winkel ist gleich 70° Temperatur ist groBer als 
1 20° C" oder "Druck ist ungleich 5 bar" usw). 



27 968 Al 

2 

Wird nun z.B. iiber den Datenbus zu einem beliebigen 
Zeitpunkt (asynchron) eine Botschaft ubertragen, wel- 
che aus Identifier, Befehl und Ereignis besteht, so wird 
der Befehl erst bei Eintritt des bedingenden Ereignisses 
5 ausgefiihrt. Hierzu ist dem Identifier ein spezieller Kon- 
trollalgorithmus zugeordnet, dessen Start durch die im 
entsprechenden Signalverarbeitungsgerat ankommen- 
de Botschaft getriggert wird Der Kontrollalgorithmus 
priift von nun an standig, ob das Ereignis eintrifft. So- 
io bald dies der Fall ist. wird der zugehdrige Befehl ausge- 
fiihrt. 

Das erfindungsgemaBe Verfahren weist somit folgen- 
de Besonderheiten auf; 

is I) asynchrone Botschaften 

2) Botschaftsformat: Befehl und Ereignis und 

3) Eintrittskontrolle des Ereignisses im funktions- 
ausfiihrenden Datenverarbeitungsgerat. 

20 Bei dem erfindungsgemaBen Verfahren tritt aufgrund 
der beschriebenen Asynchronitat der entscheidende 
Vorteil auf, daB unkalkulierbare Verzogerungen auf 
dem Datenbus keinen EinfluB auf die Genauigkeit der 
Befehlsausfiihrung haben. Die Daten sind - nach einem 
25 Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung — lediglich so friih 
abzuschicken, daB sie auch unter Annahme einer worst- 
case-Verzogerung noch vor Eintritt des Ereignisses an- 
kommen. Demnach ist also die Obertragung der aus den 
Komponenten Identifier, Befehl und dem bedingenden 
30 Ereignis zur Ausfiihrung des Befehls bestehenden Bot- 
schaft vor Eintritt des Ereignisses abgeschiossen. Etwai- 
ge Verzogerungen bei der Datenubertragung konnen 
insofern keinen EinfluB auf die Ausfuhrungsgenauigkeit 
haben. Der Eintritt des Ereignisses fiihrt durch den Kon- 
35 trollalgorithmus zur Ausfiihrung des Befehls, wobei ent- 
weder davon auszugehen ist, daB der Ereigniseintritt 
nicht iiber den seriellen Datenbus ubertragen wird und 
demzufolge auch keine Zeitverzogerungen durch Bus- 
uberlastung auftreten konnen. 
40 Insbesondere ist vorgesehen, daB das funktionsaus- 
fuhrende Steuergerat ein Ereignis und/oder Befehlsre- 
gister aufweist, in denen das Ereignis bzw. der Befehl 
gespeichert werden. Mithin werden die Komponenten 
der Botschaft in den zugehorigen Registern abgelegt 
45 Der Kontrollalgorithmus wird durch die ankommende 
Botschaft gestartet, so daB dieser von nun an das im 
Ereignisregister stehende Ereignis im Hinblick auf seine 
Erfullung prOft. Tritt das Ereignis ein, so wird der im 
Befehlsregister stehende Befehl ausgefiihrt. 
so Nach einer Weiterbildung der Erfindung ist vorgese- 
hen, daB der Identifier einen Teil oder den gesamten 
Befehl enthalt Mithin kann dieser Befehlsteil oder der 
Gesamtbefehl implizit im Identifier enthalten sein. Die- 
ses hat zur Foige, daB fur eine BotschaftsQbertragung 
55 nur noch der Identifier und das Ereignis sowie gegebe- 
nenfalls noch der fehlende Teil des Befehls iiber den Bus 
ubertragen werden muB. Der Kontrollalgorithmus hat 
den implizit im Identifier enthaltenen Befehlsteil oder 
Befehl fest einprogrammiert Sofern -wie beschrieben- 
60 der Kontollalgorithmus den Teil des Befehls oder den 
gesamten Befehl als (fest) einprogrammierte Daten auf- 
weist, tritt eine Vereinfachung insofern ein. als das Be- 
fehlsregister nur noch den iibermittelten Befehlsteil 
speichern muB oder ein Befehlsregister entfallen kann. 
65 sofern dem Identifier der gesamte Befehl fest zugeord- 
net ist. 

Fernerhin ist es nach einem bevorzugten Ausfiih- 
rungsbeispiel mdglich, daB der Kontollalgorithmus das 
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Ereignis als fest programmierte Daten aufweist. Das 
Ereignis, bei dem der Befehl ausgefuhrt werden soil, ist 
also immer das gleiche. 

In diesem Falle kann sich die Obertragung auf Identi- 
fier und Befehl beschranken, so daB das Ereignisregister 
entfallen kann. Der Kontrollalgorithmus hat dann das 
Ereignis fest einprogrammiert 

Ferner ist es moglich, daO der Befehl und/oder das 
Ereignis implizit derart ubertragen werden, daB das 
funktionsausfuhrende Steuergerat die Botschaft nach 
einem mit dem Identifier verbundenen Algorithmus in 
ein oder mehrere zugehorige Befehls/Ereignispaare 
urriformt. Befehl und Ereignis konnen somit implizit 
ubertragen werden, das heiBt, die Botschaft wird vom 
empfangenden Signalverarbeitungsgerat nach einem 
mit dem Identifier verbundenen Algorithmus bearbeitet 
und intern in andere Befehls/Ereignispaare umgerech- 
net. Diese Befehls/Ereignispaare werden dann gemaB 
dem bereits geschilderten Verfahren kontrolliert, das 
heiBi. der vom Kontrollalgorithmus standig einer Pru- 
fung unterzogene Ereigniseintritt fuhrt zur Ausftihrung 
des zugehorigen Befehls. 

SchlieBlich ist nach einer besonderen Ausfuhrungs- 
form der Erfindung vorgesehen, daB der Kontrollalgo- 
rithmus sich derart standig wiederholt, daB bei jedem 
wiederholten Eintritt des Ereignisses der zugehorige 
Befehl ausgefuhrt wird, was solange erfolgt, bis ein neu- 
es Befehls/Ereignispaar vorliegt Damit kann das be- 
fehlsempfangende Signalverarbeitungsgerat gewisse, 
insbesondere periodische Funktionen auch dann ausfuh- 
ren, wenn das iiber den Datenbus ubertragene, funk- 
tionssteuernde BefehlsAEreignispaar verspatet (also 
erst nach Eintritt des Ereignisses) oder gar nicht an- 
kommt. In Erweiterung der zuvor beschriebenen Lo- 
sung, bei der zu jedem Identifier ein Befehls/ und ein 
Ereignisregister vorgesehen ist, gehort nun zu jedem 
autark auszufuhrenden Befehl ein separates Ereignisre- 
gister. Kommt ein Befehl und das zugehorige Ereignis 
liber den Datenbus an, so wird das Ereignis in das zum 
Befehl gehorende Ereignisregister eingetragen. Zu je- 
dem Ereignisregister gehort nun ein eigener Kontollal- 
gorithmus, der standig ablauft und bei Eintritt des Ereig- 
nisses fur die Ausftihrung des Befehls sorgt. Wiederholt 
sich das Ereignis, so wird der Befehl erneut ausgefuhrt, 
ohne daB dazu das Eintreffen einer neuen Botschaft 
erforderlich ist. Dieses hat den Vorteil, daB Storungen in 
der Datenubertragung nicht zu Funktionsausf alien fuh- 
ren. Ferner konnen die worst-case-Zeitreserven bei der 
asynchronen Datenubertragung knapper kalkuliert 
werden, denn wenn die Botschaft doch einma! erst nach 
Eintritt des Ereignisses beim Signalverarbeitungsgerat 
eintrifft, so ist dieses weniger gravierend, da die Funk- 
tion mit den alten Parametern aufrechterhalten bleibt. 
Sofern eine Parameteraktualisierung (Veranderung des 
Befehls- und Ereignisinhalts) nicht erforderlich ist, kann 
auf eine Befehlsubertragung ganz verzichtet werden. 
Hierdurch wird der Datenbus und das befehlsgebende 
Signalverarbeitungsgerat entlastet. 

Zeichnung 

Die Erfindung wird im folgenden anhand der Figuren 
naher erlSutert Es zeigen: 

Fig. I ein das erfindungsgemaBe Verfahren erlautern- 
des FluBdiagramm und 

Fig. 2 ein FluBdiagramm einer weiteren Ausfuhrungs- 
form der Erfindung. 



Beschreibung des Ausfiihrungsbeispiels 

Ein modernes Konzept der Kraftfahrzeugelektronik 
sieht vor, daB bei einem verteilt angeordneten Steue- 
5 rungssystem die einzelnen Komponenten uber einen 
Datenbus (CAN) miteinander verbunden sind. 

Die Berechnung des Zundwinkels und die Ansteue- 
rung der Zundstufen werden z.B. von zwei verschiede- 
nen, untereinander durch den seriellen Datenbus ver- 

io bundenen Steuergeraten durchgefuhrt Das aussenden- 
de Steuergerat ubermittelt iiber den Datenbus eine Bot- 
schaft B, die sich aus den Komponenten K: Identifier I, 
Befehl X und Ereignis Y zusammensetzt. Das Ereignis Y 
stellt eine Bedingung zur Ausfuhrung des Befehls X dar, 

15 wobei die Befehlsausfiihrung dann erfolgt, wenn das Er- 
eignis Y eintritt. 

Die Botschaft hat somit die Form: 
"Aktion (Befehl x) ausfuhren. wenn ein bestimmtes Er- 
eignis (y) eintritt". 

20 Ober den Datenbus kann die Botschaft B zu einem 
beiiebigen Zeitpunkt (asynchron) ubertragen werden. 
Jedem fur das Modul des entsprechenden Steuergerats 
relevanten Identifier I ist ein Ereignisregister und ein 
Befehlsregister zugeordnet, in die das Ereignis Y und 

25 der Befehl X eingetragen werden. 

Ferner gehort zu jedem Identifier I ein spezieller 
Kontrollalgorithmus A, dessen Start durch die ankom- 
mende Botschaft B getriggert wird. Der Kontrollalgo- 
rithmus A pruft nach der Triggerung standig, ob das im 

30 entsprechenden Ereignisregister stehende Ereignis Y 
erfullt ist Sobald letzteres der Fall ist, wird der im ent- 
sprechenden Befehlsregister stehende Befehl X ausge- 
fuhrt. 
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Beispiel: 



Der Befehl X lautet: "Einspritzventil fur Zylinder 3 
offnen". Das bedingende Ereignis Y lautet: "Kurbelwel- 
lenwinkel ist gleich 70°". 

40 Eine derartige Botschaft B wird beim Eintreffen abge- 
speichert,das heiBt der Befehl X wird in das Befehlsregi- 
ster und das Ereignis Y in das zugehorige Ereignisregi- 
ster eingeschrieben. Ferner wird -wie bereits ausge- 
fuhrt- der zum entsprechenden Identifier I gehorende 

4$ Kontrollalgorithmus A gestartet. Dieser kontrolliert 
nun standig den Kurbelwellenwinkel. Sobald dieser die 
Stellung 70° erreicht, wird der im Befehlsregister ste- 
hende Befehl X ("Einspritzvenil fur Zylinder 3 offnen") 
ausgefuhrt. Der zuvor beschriebene Ablauf ist in der 

so Fig. 1 verdeutlicht 

Ferner ist es moglich, eine feste Implementierung von 
Befehlsteilen vorzunehmen. Dieses bedeutet, daB ein 
Teil des Befehls X implizit im Identifier I enthalten ist 
Insofern wird iiber den Datenbus nur noch der Identifier 

55 I, das Ereignis. Y und der fehlende Teil des Befehls X 
ubertragen. Im Befehlsregister wird nur noch der iiber- 
mittelte Teil des Befehls X gespeichert. Der Kontrollal- 
gorithmus A hat den implizit im Identifier I enthaltene 
Teil des Befehls X fest einprogrammiert 
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Beispiel: 



Einem Identifier I ist fest der Teil des Befehls X "Ein- 
spritzventil offnen" zugeordnet Der zu ubermittelnde 
65 Befehl X verkiirzt sich dann zu: 

Befehl: "Zylinder 3". Das zugehorige Ereignis lautet: 
"Kurbelwellenwinkel ist gleich 70°". 

Hieraus ist ersichtlich, daB der Kontrollalgorithmus A 
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den Teil des Befehls X "Einspritzventil offnen" fest ein- 
programmien hat; dieser wird erganzt durch den im 
Befehlsregister stehenden Teil "Zylinder 3". 

Nach einer weiteren Variante kann der ganze Befehl 
X fest implementiert sein. Hierbei ist einem bestimmten 
Identifier I fest der gesamte Befehl X zugeordnet. Damit 
kann das Befehlsregister entfallen. 

Die Botschaft B setzt sich somit nur noch aus dem 
Identifier I und dem Ereignis Y zusammen, so daB nur 
diese Komponenten K tiber den Datenbus ubertragen 
werden. In dem dem Identifier I zugeordneten JControl- 
lalgorithmus A ist der Befehl X fest programmiert, 

Beispiel: 

Identifier I bedeutet: "Einspritzventil Zylinder 3 off- 
nen". Obermittelt wird dann auQer dem Identifier I nur 
noch das Ereignis Y. Dieses lautet: "Kurbelwellenwinkel 
ist gleich 70°". 

Der dem Identifier I zugeordnete Kontrollalgorith- 
mus A hat somit das feste Programm, bei Eintritt des 
Ereignisses Y das Einspritzventil fiir Zylinder 3 zu 6ff- 
nen. 

Eine weitere Variante der Erfindung ist durch eine 
feste Implementierung des Ereignisses Y gekennzeich- 
net 

Bei dieser Variante ist somit das Ereignis Y, bei dem 
der Befehl X ausgefiihrt werden soil, immer gleich. In 
diesem Falle kann sich die Obertragung auf den Identi- 
fier I und den Befehl X beschranken, so daB das Ereig- 
nisregister entfallen kann. Der Kontrollalgorithmus A 
hat dann das Ereignis Y fest einprogrammiert 

Beispiel: 

Der oder die Befehle X sollen immer bei 100° Kurbel- 
wellenwinkel ausgefuhrt werden. Ubertragen wird dann 
auBer dem Identifier I beispielsweise der Befehl: "Ein- 
spritzventil fur Zylinder 3 offnen". 

Der Kontrollalgorithmus A priift daraufhin den Kur- 
belwellenwinkel, ob dieser den Wert 100° erreicht und 
offnet bei Eintritt des Ereignisses das Einspritzventil fur 
Zylinder 3. 

Nach einer anderen Variante ist eine impiizite Ober- 
tragung von Befehl X und Ereignis Y mdgltch. Bei dieser 
impliziten Obertragung wird die Botschaft von dem 
empfangenden Modul des Steuergerats nach einem mit 
dem Identifier I verbundenen Algorithmus bearbeitet 
und intern in andere Befehls/Ereignispaare umgerech- 
net. 

Beispiel: 

Die ubertragende Botschaft B lautet: "10 ms einsprit- 
zen, so daB das Ende der Einspritzung bei 200° Kurbel- 
wellenwinkel liegt". 

Betragt die Winkelgeschwindigkeit der Kurbelwelle 
beispielsweise 10° pro ms, so kann das Modul diese 
Botschaft B intern in zwei asynchrone Befehls/Ereig- 
nisspaare umrechnen. Diese lauten: 
Befehl XI : "Offene Einspritzventil und starte Timer" 
Ereignis YI: "Kurbelwellenwinkel ist gleich 100°" 
Befehl X2: "SchlieBe Einspritzventil". 
Ereignis Y2: "Timer steht auf 10 ms". 

Das befehlsausfiihrende Steuergerat benotigt fur die 
BefehlsausfUhrung gemaB der zuvor erwahnten Beispie- 
le stets Kenntnis tiber den jeweils vorliegenden Kurbel- 
wellenwinkel. Die Daten des Kurbelwellenwinkels ste- 
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hen entweder uber andere Datenubertragungsstrecken 
als den zuvor erwahnten seriellen Datenbus zu Verfu- 
gung oder werden vom befehlsausfuhrenden Steuerge- 
rat selbst kontrolliert. 
5 Nach einer weiteren Variante sind ferner autarke, 
Funktionen von den befehlsempfangenden Steuergera- 
ten moglich. Dieses bedeutet, daB die befehlsempfan- 
genden Module gewisse (quasi-) periodische Funktio- 
nen auch dann ausfuhren, wenn das uber den Datenbus 
io zu ubertragende. funktionssteuernde Befehls/Ereignis- 
paar verspatet (also erst nach Eintritt des Ereignisses Y) 
oder gar nicht ankommt. Diese Variante ist zur Verdeut- 
lichung in der Fig. 2 graphisch wiedergegeben. Hier 
gehon zu jeden autark auszufuhrenden Befehl Xl..Xn 
is ein separates Ereignisregister El..En. Kommt nun ein 
Befehl Xi und das zugehdrige Ereignis Yi uber den Da- 
tenbus an, so wird das Ereignis Yi in das zum Befehi Xi 
gehdrende Ereignisregister Ei eingetragen. Zu jedem 
Ereignisregister Ei gehort ein eigener Kontrollalgorith- 
20 rnus, der standig ablauft und bei Eintritt des Ereignisses 
Yi fur die Ausfuhrung des Befehls Xi sorgL Wiederholt 
sich das Ereignis Yi, so wird der Befehl Xi erneut ausge- 
fuhrt, ohne daB dazu das Eintreffen einer neuen Bot- 
schaft B erforderlich ist 

25 

Beispiel: 

Der Zundwinkel wird in einem befehlsgebenden, zen- 
tralen Steuergerat berechnet. Die Zundung von sechs 
30 Zylindern wird dagegen von einem anderen, vor Ort 
montierten Steuergerat ausgelost. Die vom zentralen 
Steuergerat abgeschickten Botschaften B bestehen 
dann neben dem Identifier I aus den sechs Befehls/Er- 
eignispaaren: 
35 Befehl XI : "Zylinder 1 zunden" 

Ereignis YI: "Bei 10° vor OT (oberer Totpunkt) Zylin- 
der 1" Befehl X2:"Zylinder 2 zunden" 
Ereignis Y2: "Bei 1 8° vor OT Zylinder T 

40 . 
usw. 

1m Ereignisregister El steht nun "10° vor OT Zylinder 
1"; im Ereignisregister E2 steht "18° vor OT Zylinder 2" 
45 usw. Die sechs Kontrollalgorithmen laufen standig ab. 
Immer wenn der Kurbelwellenlwinkel gleich 10° vor 
OT von Zylinder eins ist, wird Zylinder 1 gezundet; im- 
mer wenn der Kurbelwellenwinkel gleich 18° vor OT 
von Zylinder 2 ist, wird Zylinder 2 gezundet, usw. 
so Die Anordnung ist dabei so getroffen, daB das Modul 
des Steuergerats vor Ort jeweils die letzten Parameter 
speichert und daB diese Funktion solange mit den alten 
Parametern ausgefuhrt wird, bis das entsprechende Be- 
fehls/Ereignispaar mit neuen Parametern empfangen 
55 wird. 

Dieses hat den Vorteil, daB Storungen der Daten- 
ubertragung nicht zu Funktionsausfallen fiihren. Ferner 
konnen die worst-case-Zeitreserven sehr knapp kalku- 
liert werden, da dann, wenn die Botschaft erst nach Ein- 
60 tritt des Ereignisses eintrifft, die Funktion mit den alten 
Parametern aufrechterhalten bleibt Ist keine Parame- 
teraktualisierung erforderlich, kann auf eine Befehls- 
ubertragung ganz verzichtet werden. Die Belastungen 
von Datenbus und befehlsgebendem Steuergerat wer- 
65 den dadurch reduziert 
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Paientanspruche 

1. Verfahren zur Datenubertragung von Datenver- 
arbeitungsanlagen mit verteilten, untereinandcr 
uber^einen seriellen Datenbus kommunizierenden 5 
Signalverarbeitungsgeraten, insbesondere Steuer- 
gerate fiir Kraftfahrzeuge, wie Ziindgerate, Ein- 
spritzgerate und/oder Getriebesteuergerate, zwi- 
schen denen Botschaften ubermittelt werden, da- 
durch gekennzeichnet, daB jede Botschaft (B) aus \o 
den Komponenten (K) Identifier (I), Befehl (X) und 
einem bedingenden Ereignis (Y) zur Ausfuhrung 
des Befehls (X) besteht und daB zumindest eine der 
Komponenten (K) zu einem beliebigen Zeitpunkt, 
insbesondere vor Eintritt des Ereignis (Y) uber den 15 
Datenbus zum funktionsausfuhrenden Signalverar- 
beitungsgerat ubertragen wird, wobei dem identi- 
fier (I) ein den Eintritt des Ereignis (Y) prufender 
Kontrollalgorithmus (A) zugeordnet ist, der bei Er- 
eigniseintrittdie Befehlsausfiihrung auslost. 20 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daQ das funktionsausfiihrende Signalver- 
arbeitungsgerat ein Ereignis- und/oder ein Befehls- 
register aufweist, in denen das Ereignis (Y) bzw. der 
Befehl (X) gespeichert werdea 25 

3. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, daO der Kontrol- 
lalgorithmus (A) durch die ankommende Botschaft 
(B)getriggert wird. 

4. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 30 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB der Identi- 
fier (I) einen Teil des Befehls oder den gesamten 
Befehl (X)enthalL 

5. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, daB der Kontrol- 35 
lalgorithmus (A) den Teil des Befehls (X) oder den 
gesamten Befehl (X) als vorzugsweise fest einpro- 
grammierte Daten aufweist. 

6. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, daB der Kontrol- 40 
lalgorithmus (A) das Ereignis (Y) als vorzugsweise 
fest einprogrammierte Daten aufweist 

7. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, daB der Befehl 
(X) und/oder das Ereignis (Y) implizit derart uber- 45 
tragen werden, daB das funktionsausfiihrende Si- 
gnalverarbeitungsgerat die Botschaft (B) nach ei- 
nem mit dem Identifier (!) verbundenen Algorith- 
mus in ein oder mehrere zugehorige Befehls/ und 
Ereignispaare umrechnet. so 

8. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, daB der Kontrol- 
lalgorithmus (A) sich derart standig wiederholt, daB 
bei jedem wiederholten Eintritt des Ereignisses (Y) 
der zugehorige Befehl (X) ausgefuhrt wird, was so- 55 
lange erfolgt, bis etn neues Befehls/Ereignispaar 
vorliegt. 

Hierzu 1 Seite(n) Zeichnungen 



65 



ZEICHNUNGEN SEPTS 1 



Nummer: 
Int. CI. 5 : 

Offenlegungstag: 



DE 39 27 968 A1 
G06F 13/10 

28. Februar1991 



Identifier I 
Befehl X 
Ereignis Y 



Fig. 1 

A 



Befehl X 


Ereignis Y 


Trig. 


REGISTER FUR IDENT. I 





1st das im Register stehende 
Ereignis Y erfijllt ? 



nein 



J* 



im Register stehenden Befehl X 
ausfuhren 



/ 






Identifier I 




Befehl X1 




Ereignis Y1 


Ereignis Y1 


REGISTER El 


(gehort zu Befehl X1) 



Ereignis Y2 



REGISTER E2 
(gehort zu Befehl X2 ) 



Fig. 2 

__A__ 



\ 

Kontrollalgorithmus fur Befehl XI 
( lauft permanent ) 



1st das im Register E1 
stehende Ereignis Yl erf u Ut ? 



nein 



Befehl XI ausfuhren 



Kontrollalgorithmus fiir Befehl X2 
( lauft permanent ) 



008069/271 



